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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling the speed of a motor vehicle and distance of the same from at least 
one motor vehicle that is driving ahead, according to which at least the speed (v) of the motor vehicle and the distance (a) from 
the motor vehicle that is driving ahead is determined by means of a detection device comprising a distance sensor, and the driving 
speed (v) is adapted to a deviation of the detected distance (a) from a specified following distance (a,). The aim of the invention is 
to resolve the technical problem of controlling the speed and the distance of a motor vehicle from at least one motor vehicle that is 
driving ahead in a simple and, at the same time, reliable manner. To this end, the invention provides that an intervention distance 
(a«) is determined which is shorter than the range of the distance sensor, and the adaptation of the vehicle speed (v) is carried out at 
a distance (a) which is shorter than the intervention distance (a^. 
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Zur Erkidrung der Zwe ibuchstaben-Codes, und der anderen 
Abkurzungen wind auf die ErkJdrungen ("Guidance Notes on 
Codes and Abbreviations 0 ) am Anfangjeder regularen Ausgabe 
der PCT -Gazette verwiesen 



(57) ZusammenCassung: Die Erfindung betriffi ein Verfahren zur Regelung der Geschwindigkeit eines Kraftfahrzeuges und des 
Abstandes des Kraftfahrzeuges zu mindestens einem voransfahrenden Kraftfahrzeug, bei dem mit Hilfe einer einen Abstandssensor 
aufweisenden Erfassungseinrichtung zumindest die Geschwindigkeit (v) des Kraftfahrzeuges und der Abstand (a) zu dem voransfah- 
renden Kraftfahrzeug bestimmt werden und bei dem bei einer Abweichung des erfaBten Abstandes (a) von einem FblgesolJabstand 
(aj die Fahrgeschwindigkeit (v) angepasst wird, bei dem das technische Problem, die Regelung der Geschwindigkeit und des Ab- 
standes eines Kraftfahrzeuges zu mindestens einem voransfahrenden Kraftfahrzeug in einfacher und zugleich zuverlassiger Weise 
durchzufuhren, dadurch gelost wird, dass ein Interventionsabstand (a*) bestimmt wird, der kl einer als die Reichweite des Abstands- 
sensors ist, und daB die Anpassung der Fahrgeschwindigkeit (v) bei einem Abstand (a) durchgefuhrt wird, der kleiner als der Inter- 
ventionsabstand (a0 isL 
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Verfahren zur Geschwindigkeits- und Abstandsregelung eines 

Kraftfahrzeuges 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Regelung der Geschwindigkeit eines 
Kraftfahrzeuges und des Abstandes des Kraftfahrzeuges zu mindestens einem 
vorausfahrenden Kraftfahrzeug, bei dem mit Hilfe einer einex). ^bstandssensor 
aufweisenden Erfassungseinrichtung zumindest die Geschwindigkeit des 
Kraftfahrzeuges und der Abstand zu dem vorausfahrenden Kraftfahrzeug bestimmt 
werden und bei dem bei einer Abweichung des erfaftten Abstandes a von einem 
FolgesoIIabstand die Fahrgeschwindigkeit angepaBt wird. 

Aus der DE 196 47 430 A ist ein Verfahren und eine Bremsvonichtung zum selbsttatigen 
Bremsen eines personengefiihrten Kraftfahrzeugs bekannt. Dabei wird die 
Relativgeschwindigkeit zu einem sich etwa in Fahrtrichtung vor dem Fahrzeug 
befindenden Hindernis und der Abstand zwischen Fahrzeug und Hindernis ermittelt. Der 
ermittelte Abstand wird mit einem Bremsweg des Fahrzeugs bei einer Geschwindigkeit 
verglichen, die etwa der Relativgeschwindigkeit entspricht. Abhangig vom 
Vergleichsergebnis wird ein selbsttatiger Bremsvorgang zumindest teilweise 
durchgefuhrt, wenn der ermittelte Abstand kleiner als der genannte Bremsweg ist. 

Weiterhin ist aus der DE 197 29 613 A ein Fahrtunterstutzungssystem fur Fahrzeuge 
bekannt, durch das ein Fahrer darauf hingewiesen wird, seine Aufmerksamkeit auf ein 
vorausfahrendes Fahrzeug zu richten, wenn ein Fahrzeug sich dem vorausfahrenden 
Fahrzeug nahert und der Abstand zwischen diesen beiden Fahrzeugen kleiner wird als 
ein Fahrzeug-Sicherheitsabstand, wobei dieser Fahrzeug-Sicherheitsabstand gemali 
Verkehrszustanden in zwei Stufen festgelegt wird. Eine Stufe entspricht einem Zustand 
geringer Verkehrsdichte, bei dem die StraBe frei oder verkehrsarm bzw. wenig befahren 
ist, und die zweite Stufe entspricht einem Zustand hoher Verkehrsdichte, bei dem die 
StraBe verkehrsreich bzw. stark befahren ist. Weil der Fahrzeug-Sicherheitsabstand im 
Zustand hoher Verkehrsdichte so festgelegt ist, dad er kleiner als derjenige fur den 



WO 01/56825 



-2- 



PCT/EP01/01028 



Zustand geringer Verkehrsdichte, wird, wenn die StraBe stark befahren ist, aufgrund des 
kleineren Fahrzeug-Sicherheitsabstands, eine haufige Ausgabe eines Warnsignals 
vermieden. 

Dem zuvor genannten Verfahren zur Geschwindigkeits- und Abstandsregelung eines 
Kraftfahrzeuges liegt das Problem zugrunde, dali dann, wenn ein neues Ziel, also ein 
neues vorausfahrendes Kraftfahrzeug von der Erfassungseinrichtung erfafit wird, die aus 
dem Stand der Technik bekannten Verfahren sofort mit der Abstandsregelung beginnen. 
Dabei wird auBer acht gelassen, dali moglicherweise das neu erfaBte Ziel kein 
eigentliches Regelobjekt fur das geregelte Kraftfahrzeug darstellt, weil das Regelobjekt 
auf einer anderen Fahrbahn fahrt. Dieses tritt insbesondere bei Kurvenfahrten auf, bei 
denen das Kraftfahrzeug auf der Oberholspur fahrt und ein neues Regelobjekt erfadt 
wird, das auf der rechten Fahrbahn fahrt und nur wegen des Kurvenverlaufes in den 
Erfassungsbereich der Erfassungseinrichtung gelangt ist. Der vorliegenden Erfindung 
liegt daher das technische Problem zugrunde, ein Verfahren anzugeben, bei dem die 
Regelung der Geschwindigkeit und des Abstandes des Kraftfahrzeuges zu mindestens 
einem vorausfahrenden Kraftfahrzeug in einfacher und zugleich zuverlassiger Weise 
durchgefuhrt wird. 

Das zuvor aufgezeigte technische Problem ist erfindungsgemaB durch ein Verfahren 
gemaB Anspruch 1 dadurch geldst, daB ein Interventionsabstand a t bestimmt wird, der 
kleiner als die Reichweite des Abstandssensors ist, und dad die Anpassung der 
Fahrgeschwindigkeit v bei einem Abstand a durchgefuhrt wird, der kleiner als der 
Interventionsabstand ai ist. Durch die Anwendung des beschriebenen 
Interventionsabstandes ist es moglich, dad, solange das neue Regelobjekt sich zwischen 
der Reichweite des Abstandssensors und dem Interventionsabstand befindet, das 
Regelobjekt zunachst beobachtet werden kann, urn dessen Fahrverhalten zu ermitteln. 
Erst bei Unterschreiten des Interventionsabstandes findet dann die Abstandsregelung in 
ublicher Weise statt. 

In bevorzugter Weise wird der maximale Interventionsabstand kleiner als 90%, 
vorzugsweise kleiner als 80%, insbesondere kleiner als 70% der Reichweite des 
Abstandssensors bestimmt. Somit liegt der Abstandsbereich, in dem das Regelobjekt 
lediglich beobachtet wird, ohne daB eine Regelung des Kraftfahrzeuges stattfindet, im 
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Bereich zwischen 10 und 30% der Reichweite des Abstandssensors, so daB eine 
ausreichende Beobachtungszeit fur alle Fahrsituationen gegeben ist. 

In besonders bevorzugter Weise wird der Interventionsabstand in Abhangigkeit von der 
Relativgeschwindigkeit zwischen dem Kraftfahrzeug und einem vorausfahrenden 
Kraftfahrzeug bestimmt. Dem liegt die Erkenntnis zugrunde, dali fiir unterschiedliche 
Relativgeschwindigkeiten unterschiedlich lange Bremszeiten erforderlich sind. urn das 
geregelte Kraftfahrzeug auf den gegebenen Sicherheitsabstand zu regeln. GroBe 
Relativgeschwindigkeiten benotigen eine groBere Bremszeit, wahrend kleinere 
Relativgeschwindigkeiten kleinere Bremszeiten benotigen. 

In weiter bevorzugter Weise wird der Interventionsabstand als stetig steigende Funktion 
der Relativgeschwindigkeit berechnet, wobei die Funktion entweder eine lineare oder 
eine nichtlineare Funktion ist. Im Falle einer linearen Funktion steigt der 
Interventionsabstand linear ausgehend von einem minimalen Interventionsabstand 
entsprechend einer voreingestellten Steigung in Abhangigkeit von der 
Relativgeschwindigkeit an. Bei einer nichtlinearen Funktion ist die Steigung fur kleine 
Werte der Relativgeschwindigkeit groBer als fur groBe Relativgeschwindigkeiten ist. 
Letzteres wird der Erkenntnis gerecht, daB der Bremsweg aufgrund der quadratischen 
Abhangigkeit der Fahrenergie von der Fahrgeschwindigkeit iiberproportional mit der 
Relativgeschwindigkeit ansteigt Durch den beschriebenen nichtlinearen Verlauf der 
Funktion wird erreicht, daB gegenuber einer linearen Funktion fiir steigende Werte der 
Relativgeschwindigkeit eher groBere Interventionsabstande errechnet werden. 

Aufgrund derselben Uberlegung, daB die Fahrenergie quadratisch mit der 
Fahrgeschwindigkeit ansteigt werden in weiter bevorzugter Weise die Werte fiir den 
minimalen Interventionsabstand und den maximalen Interventionsabstand in 
Abhangigkeit von der Fahrgeschwindigkeit bestimmt. 

Ebenso ist es moglich die Werte fur den minimalen Interventionsabstand und den 
maximalen Interventionsabstand in Abhangigkeit von der Art der befahrenen StraBe 
bestimmt werden. Da bei kann die Art der StraBe vom Benutzer eingegeben werden oder 
anhand der Haufigkeit gefahrener Kurven pro Zeiteinheit oder anhand von Daten eines 
Positionierungssystems, vorzugsweises eines Global Positioning Systems (GPS) 
bestimmt Da auf Autobahnen ublicherweise hohere Geschwindigkeiten gefahren 
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werden, als es auf LandstraBen Oder gar StadtstraRen der Fall ist, konnen die 
Interventionsabstande in Abhangigkeit von der Art der befahrenen Stra&e bestimmt 
werden. 

Die Erfindung wird im folgenden anhand eines Ausfuhrungsbeispieles naher erlautert, 
wobei auf die beigefugte Zeichnung bezug genommen wird. In dieser zeigt die einzige 
Figur in Form eines Diagramms verschiedene Funktionsverlaufe zur Berechnung des 
Interventionsabstandes. 

In der Figur ist der Interventionsabstand a ( gegeniiber der Relativgeschwindigkeit 
dargestellt. Mit gestrichelten Linien sind die Werte fur den minimalen 
Interventionsabstand a..*™ und zwei maximale Interventionsabstande a^ und a\max 
dargestellt. Die Werte der maximalen Interventionsabstande a^ und aVmax sind kleiner 
als die Reichweite eines Abstandssensors der verwendeten Erfassungseinrichtung. 
Beispielsweise betragt die Reichweite ca. 150 bis 200m. Wird nun ein Objekt neu vom 
Sensor erfadt und liegt der gemessen Abstand zum Regelobjekt im Bereich der 
Reichweite des Sensors, so wird erfindungsgemad zunachst das neue Regelobjekt 
beobachtet, bevor eine Abstandsregelung des Kraftfahrzeuges einsetzt. Dazu ist der 
Interventionsabstand ai vorgesehen, so daB die Regelung der Fahrgeschwindigkeit erst 
ab einem Abstand a durchgefuhrt wird, der kleiner als der Interventionsabstand aj ist. 
Wie die Figur zeigt, kann der Interventionsabstand 3\ als konstante Funktion bestimmt 
werden, wie mit den in dem Diagramm horizontal vertaufenden gestrichelten Linien fur 
ai.max oder a^max dargestellt ist. 

Die weiteren Kurven stellen Funktionen dar, mit deren Hilfe der Interventionsabstand a : in 
Abhangigkeit von der Relativgeschwindigkeit v^ bestimmt wird. Samtliche der 
dargestellten Funktionen fi bis U sind stetig steigende Funktionen a^). 

Die Funktionen U und f 2 sind lineare Funktionen die als 
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mit a^n als minimaler Interventionsabstand berechnet werden. Die Funktionen f t und f 2 
unterscheiden sich dabei lediglich durch unterschiedliche Werte fur die Steigung und 
somit fur den maximalen Interventionsabstand a, ?max . 

Die Figuren f 3 und f 4 sind nichtlineare Funktionen, deren Steigungen fur kleine Werte der 
Relativgeschwindigkeit groBer als fiir groBe Werte der Relativgeschwindigkeit 
sind. Dadurch ergeben sich die Funktionsverlaufe f 3 und f 4 die fur kleinere 
Relativgeschwindigkeiten eine groBere Steigung als die zugeordneten linearen 
Funktionen f, und f 2 aufweisen, wahrend fur groBere Relativgeschwindigkeiten die 
Steigungen kleiner als bei den linearen Funktionen f, und f 2 sind. Dieser Funktionsverlauf 
wird der Erkenntnis gerecht, daB bei groBen Relativgeschwindigkeiten ein groBerer 
Bremsweg erforderlich ist und daher groBere Interventionsabstande als im Falle einer 
linearen Funktion bestimmt werden sollen. 

In der Figur sind zwei verschiedene Werte fur den maximalen Interventionsabstand aj.max 
und aVmax dargestellt. Je geringer der maximale Interventionsabstand einer von der 
Relativgeschwindigkeit v,* abhangigen Funktion ist, desto groBer ist der 
Abstandsbereich, in dem ein neu erfaBtes Regelobjekt beobachtet werden kann, bevor 
eine Abstandsregelung durchgefuhrt wird. Somit konnen unterschiedliche maximale aber 
auch minimale Interventionsabstande in Abhangigkeit von der Fahrgeschwindigkeit v 
bestimmt werden. Ebenso ist es moglich die minimalen und maximalen 
Interventionsabstande a^ und a^ in Abhangigkeit von der Art der befahrenen StraBe 
zu bestimmen. Denn auf Autobahnen werden hohere mittlere Fahrgeschwindigkeiten als 
auf LandstraBen und insbesondere auf StadtstraBen gefahren, so daB entsprechend 
modifizierte maximale und minimale Interventionsabstande a^ und ai,^ vorgegeben 
werden konnen. Die Art der StraBe kann dabei von einem Benutzer angegeben werden 
Oder sie wird anhand der Haufigkeit gefahrener Kurven pro Zeiteinheit Oder anhand von 
Daten eines Positionierungssystems, vorzugsweise eine Global Positionings Systems 
(GPS) bestimmt. 
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PATENTANSPRUCHE 

1. Verfahren zur Regelung der Geschwindigkeit eines Kraftfahrzeuges und des 
Abstandes des Kraftfahrzeuges zu mindestens einem vorausfahrenden 
Kraftfahrzeug, 

bei dem mit Hilfe einer einen Abstandssensor aufweisenden 
Erfassungseinrichtung zumindest die Geschwindigkeit (v) des Kraftfahrzeuges 
und der Abstand (a) zu dem vorausfahrenden Kraftfahrzeug bestimmt werden und 
bei dem bei einer Abweichung des erfaliten Abstandes (a) zu einem 
vorausfahrenden Kraftfahrzeug von einem Folgesollabstand (a s ) die 
Fahrgeschwindigkeit (v) des Kraftfahrzeuges angepaftt wird, 
dadurch gekennzeichnet, 

dad ein Interventionsabstand (aj) bestimmt wird, der kleiner als die Reichweite 
des Abstandssensors ist, und 

daB die Anpassung der Fahrgeschwindigkeit (v) bei einem Abstand (a) 
durchgefuhrt wird, der kleiner als der Interventionsabstand (a*) ist. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft der maximale 
Interventionsabstand (a i>max ) kleiner als 90%, vorzugsweise kleiner als 80%, 
insbesondere kleiner als 70% der Reichweite des Abstandssensors ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dad die 
Relativgeschwindigkeit (v^) zyrischen dem Kraftfahrzeug und dem 
vorausfahrenden Kraftfahrzeug ermittelt wird und der Interventionsabstand (a^ in 
Abhangigkeit von der Relativgeschwindigkeit (v,*) bestimmt wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, daR der 
Interventionsabstand (a,) als stetig steigende Funktion (arfv^)) der 
Relativgeschwindigkeit (v^) berechnet wird. 
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5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die Funktion (aj(v re 0) 
als lineare Funktion mit 

<*i(v*) = a i.nnn+ COnSt ' V rd ' 

mit (a^mm) als minimaler Interventionsabstand, berechnet wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die Funktion a^v^) als 
nichtlineare Funktion berechnet wird, wobei die Steigung der nichtlinearen 
Funktion fur kleine Werte der Relativgeschwindigkeit (v^) groBer als fur groBe 
Werte der Relativgeschwindigkeit (v^,) ist. 

7. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Werte fur den minimalen Interventionsabstand (a^) und den maximalen 
Interventionsabstand (a l4na x) in Abhangigkeit von der Fahrgeschwindigkeit (v) 
bestimmt wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Werte fur den minimalen Interventionsabstand (a^) und den maximalen 
Interventionsabstand (a^) in Abhangigkeit von der Art der befahrenen StraBe 
bestimmt werden. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daB die Art der StraBe vom 
Benutzer eingegeben wird. 

10. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daB die Art der StraBe 
anhand der Haufigkeit gefahrener Kurven pro Zeiteioheit bestimmt wird. 

11. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daB die Art der StraBe 
anhand von Daten eines Positionierungssystems, vorzugsweise eines Global 
Positioning Systems (GPS) bestimmt wird. 
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FIG. 1 
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